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La pr6sente invention concerne un mecanisme de 
prehension et de levage du type adapts pour manipuler des 
conteneurs dont Tune des faces laterales ou frontales comporte 
des moyens deiimitant au moins une rainure superieure et une 
rainure inferieure de prehension tournees l ! une vers l'autre et 
orientees paralieiement au fond du conteneur. 

De tels conteneurs normalises d'une capacity allant de 
120 k 1 100 litres sont couramment utilises comme poubelles 
pour dechets solides. Pour deverser ces dechets dans une tr6mie, 
par exemple d'un camion — benne k ordures menageres, il est 
necessaire de saisir le conteneur au sol, de le lever jusqu'au 
niveau de la tremie, et de le faire basculer vers l'ouverture de 
la tremie. 

L'invention vise k realiser un mecanisme de prehension 
et de levage de conteneurs qui permette de r6aliser simultanement 
les deux premieres de ces trois operations et assure un 
verro uilla ge positif du conteneur de manifcre que celui-ci ne risque 
pas de se d6crocher au cas ou il serait amene en position bascuiee 
et soumis k des mouvements oscillatoires brusques pour faciliter 
le deversement de son contenu dans une tremie. L'invention vise 
egalement k r6aliser un mecanisme de prehension et de levage qui 
permette egalement d'assurer la troisieme operation precitee, 
k savoir le basculement du conteneur vers l'ouverture d'une 
tremie. 

A cet effet, l'invention a pour objet un mecanisme de 
prehension et de levage du type precite qui comprend un chassis, 
au moins un organe d'accrochage superieur dispose en saillie par 
rapport k Tune des faces du chassis et destine k cooperer avec la 
rainure superieure, un mecanisme de liaison entre le chassis et 
l'organe d'accrochage superieur, des moyens de butee disposes en 
saillie par rapport k ladite face du chassis et contre lesquels, 
en fonctionnement, prend appui une partie inferieure de ladite face 
du conteneur, au moins un organe d'accrochage inferieur articuie 
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sur le chassis et destine a coop^rer avec la rainure inferieure, et 
des moyens d'actionnement pour commander le basculement 
simultane des organes d r accrochage sup£rieur et inferieur dans 
des sens opposes entre une position de prehension oil, en fonction- 
nement, l'organe d'accrochage sup6rieur est dispose immediate- 
ment en-dessous de la rainure supSrieure et on 1'organe 
d'accrochage inf6rieur est efface, et une position de verrouillage 
et de souievement oH lesdits organes d'accrochage superieur et 
inferieur sont engages respectivement dans lesdites rainures 
sup^rieure et inferieure et oil le conteneur est souleve d'une 
hauteur pre determine e. 

Suivant une caracteristique de l'invention, lesdits 
moyens d'actionnement comprennent un arbre monte a rotation 
dans le chassis et relie a 1'organe d'accrochage superieur par 
l'intermediaire dudit mecanisme de liaison et a 1'organe 
d'accrochage inferieur par l'intermediaire d'une biellette, ainsi 
que des moyens de commande de la rotation dudit arbre. 

Enfin, dans le cas oil le conteneur doit §tre bascule 
vers l 1 ouverture d'une tremiei, le mecanisme comprend un cadre 
destine a §tre fixe autour de l'ouverture dela tremie, le chassis 
etant porte par le cadre et etant articuie sur celui-ci autour d'un 
axe dispose au voisinage du bord inferieur du cadre et du bord 
superieur du chassis, et un dispositif d'actionnement pour 
commander le basculement du chassis par rapport au cadre dans 
une position apte, en fonctionnement, a permettre le deversement 
a travers I 1 ouverture deiimitee par le cadre du contenu d'un 
conteneur place sur le chassis dans ladite position de verrouillage 
et de souievement. 

D'autres caracteristiques et avantages de l'invention 
ressortiront de la description qui va suivre d'un exemple de sa 
realisation illustr6 par les dessins annexes sur lesquels : 
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- La Fig. 1 est une vue en perspective d f un mecanisme 
de prehension et de levage suivant 1' invention ; 

- la Fig. 2 est un schema da circuit hydraulique de 
commande du mecanisme de la Fig. 1 ; 

- la Fig. 3 est une vue sch6matique en elevation 
laterale et en coupe du mecanisme de la Fig. 1 represents dans 
la position basse ; 

- la Fig. 4 est une vue analogue 4 la Fig. 3 mais ou 
le mecanisme est represents dans la position haute ; et 

- la Fig. 5 est une vue analogue k la Fig. 3 mais sur 
laquelle le mecanisme est represents dans la position basculSe. 

En se reportant tout d'abord k la Fig. 1, le mecanisme 
de prehension et de levage comprend un cadre 1 de forme 
rectangulaire ou carree destine k dtre fixe autour de l'ouverture 
d'une trSmie d'une benne k ordures menag&res ou analogue. Cette 
benne & ordures mSnagSres n'a pas ete representee sur la Fig. 1 
pour la clarte du dessin mais est designee par la reference 2 sur 
les representations schSmatiques des Fig. 3, 4 et 5 . Le cadre 1 
deiimite une ouverture 3 de deversement et porte au voisinage de 
son bord inferieur un axe 4 sur lequel sont articulSs deux leviers 5 
portant un chassis 6. de forme generale rectangulaire. Chaque 
, levier 5 fait saillie au-de]A de l'axe 4 pax rapport au chassis 6 et 
est articuie sur l'extremite de la tige de piston 7 d'un verin 8 dont 
le corps 9 est articuie dans une chape 10 portee par l'un des c6tes 
lateraux du cadre 1. 

Le chassis 6, dont le bord supSrieur est dispose au 
voisinage de l'axe 4, est constituS de trois elements de forme 
rectangulaire 6a f 6b et 6c^ dont l'eiement central 6c est plus 
long que les deux autres et fait saillie vers le bas par rapport k 
ces derniers. Dans l'eiement 6£ est monte un verin de prehension 
et de levage 11 dont le corps 12 est articuie k la partie inferieur e 
de r element 6c et dont la tige de piston 13 est articuie e k 
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I'extr6mit6 d'une manivelle 14 solidaire d'un arbre 15 mont6 daas 
le chassis 6 par l'interm£diaire de paliers 16 dont un seul est 
visible sur le dessin. 

Dans chacun des elements 6a_ et 6b sont fixSes des 
plaques 17 et 18 entre lesquelles sont articulSs des organes 
d'accrochage inf6rieurs 19a et 19b^ respectivement, constitu^s par 
des leviers en forme de taquets* Les leviers 19a et 19b sont 
disposes sym6triquement par rapport au v6rin 11 dans le chassis 6 
et sont relics chacun a l'arbre 15 par l'interm^diaire d'une biellette 
20 articulge a ses extr6mit6s respectives sur un gousset 21 fix6 
au levier correspondant et sur un gousset 22 fix6 a l f arbre 15, 

Par ailleurs, dans chacun des. 616ments 6a et 6b est 
£galement mont6e une paire d 1 organes d'accrochage supSrieurs 
23a, 23'a et 23b, 23'b respectivement . Chaque organe d'accrocha- 
ge sup6rieur comprend une patte 24 fix6e sur une chape 25, les 
chapes d'une m§me paire d' organes d'accrochage supSrieurs 6tant 
relives entre elles par des tubes 26 et 27 que traversent 
respectivement des axes d'articulation 28 et 29. A chaque extr6mit£ 
des axes 28 est articul€e une manivelle 30 dont l'autre extr6mit6 
est fix£e sur l'arbre 15, tandis qu'a chaque extr£mit€ des axes' 
29 est articu!6e une biellette 31 dont l'autre extr6mit£ est articul6e 
sur un axe • 32 port6 par les plaques 17 et 18. En outre, 
ragencement est tel que les axes 28 et 29 sont disposes dans~un 
plan parallel e au chassis et a un plan contenant I'axe g6om6trique 
de l'arbre 15 et l'axe 32. Comme par ailleurs ces plaques 24 sont 
fix6es sur les chapes 25 sensiblement parall&lement a ces plans, 
elles sont d6plac6es sensiblement parall&lement a elles-m§mes 
et au chassis 6 par l'interm6diaire du m6canisme de liaison 
constitu6 des manivelles 30 et des biellettes 31 lorsque l'arbre 
15 est entrain^ en rotation, du fait que les £l£ments30et31scnt paaUMes. 

Enfin, le chassis 6 est complete a sa partie infSrieure 
par des barres 33a, 33b^et 33£ port 6es r espectivement par les 
Pigments 6a_, 6b et 6c et dispos6es en saillie par rapport a la face 
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du chassis destine e, en fonctionnement, k venir en regard de 
la face d ! un conteneur k soulever. 

On se refer era maintenant au schema de la Fig. 2 
qui represente un circuit hydraulique de commande du mecanisme 
decrit en regard de la Fig. 1. Ce circuit comprend une conduite 
de pression P et une conduite de retour R, la pression etant 
fournie par une source de pression hydraulique (non representee) 
qui, dans le cas ofr le mecanisme est utilise sur un v6hicule de 
ramassage des ordures m6nageres,peut etre la pompe hydraulique 
commandant la pelle du fouloir , l'ejecteur et la levee de porte. 
La conduite P, par l'intermediaire d'un regulateur de debit 34 
limitant la vitesse des mouvements de prehension, lev6e -descente 
et basculement du mecanisme, et la conduite R aboutissent k un 
distributeur hydraul ique k trois voies 35 k commande eiectrique. 
On notera toutefois que le regulateur de debit 34 peut gtre supprime 
si le debit de la pompe utilisee est faible. La sortie A du distribu- 
teur k trois voies est reliee au cdte extension du verin 11 de 
prehension et de lev^e-descente. Le cdte extension des verins 8 
de rotation ou basculement est alimente en parallfcle avec le verin 
11 k partir de la sortie A du distributeur 35 par rinterme diaire 
d'un clapet de suppression ' 36 adapte pour aliment er les verins 8 
dfes que la fin de la course du v6rin de prehension est atteinte. La 
sortie B du distributeur 35 est reliee au cdte retraction des verins 
11 et 8 et k un dispositLf de fin de course hydraulique 37 commande 
par une came 38 et qui alimente un clapet anti-retour pilote 39 
permettant k la descente de s'effectuer des que le retour de la 
rotation ou du basculement est effectue. 

On se report era maintenant aux Fig. 3 a5 illustrant le 
fonctionnement du mecanisme suivant l'invention. Comme le 
montrent ces figures, l*eiement k soulever est un conteneur 40 
comportant des rebords deiimitant une rainure superieure 41 et 
une rainure inferieure 42 de prehension tourn£es l'une vers l'autre 
et orientees paralieiement au fond du conteneur. Dans cet exemple, 
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le mScanisme est suppose §tre monte sur une benne a\ ordures 
raenageres 2 et se trouve place au depart contre ou a, proximite 
immediate de la face du conteneur 40 presentant les rainures 41 
et 42. Pour assurer la prehension et le soulevement du conteneur 
40, on commande le distributeur 35 de maniere a. etablir une 
communication entre A et P d'une part et B et R d'autre part. 
Ceci provoque l f extension du verin 11 et la rotation de Tarbre 15. 
qui, par l'interm^diaire des manivelles 30, entrafhe les pattes 24. 
Dans un premier temps, ces pattes 24 viennent se loger dans la 
rainure superieure 41 puis, tandis que le mouvement des pattes 
24 vers le haiit se poursuit, le conteneur 40 est souleve au-dessus 
du sol S et la partie inferieure de sa face dispos6e en regard du 
m£canisme vient prendre appui contre les butees 33a, 33b et 33 c_. 
Simultanement, la rotation de l'arbre 15 entralne le basculement 
des taquets 19a et 19ben sens inverse depuis leur position inactive ouils sont 
effaces dans le chassis 6 vers leur position de verrouillage ou, 
k la fin de la course du v6rin 11, leur extremite recourbee vient 
se loger dans la rainure inferieure 42 et assure le verrouillage 
positif du conteneur 40 sur le me'canisme comme represente a. la . 
Fig. 4. La pression maximale etant alors atteinte, le clapet de 
surpression 36 s'ouvre alors et alimente les deux vSrins hydrauli- 
queB lateraux 8 qui commandent le basculement du chassis 6 autour 
de l'axe 4 jusque dans la position representee k la Fig. 5 ou les 
dechets contenus dans le conteneur 40 se deversent k travers 
l'ouverture 3 deiimitee par le cadre 1. 

Pour commander la rotation du conteneur 40 en sens 
inverse, puis sa descente et son deverrouillage, roperateur 
commande le distributeur 35 pour etablir la communication entre 
P et B et A et R. Les verins 8 sont alors alimentes de facon inver- 
se, ce qui provoque leur retraction et le basculement du chassis 6 
en sens inverse jusqu'& ce que, k la fin de la course de basculement, 
ce chassis 6 agisse sur le dispositif de fin de course 37 , provoquant 
ainsi l'ouverture du clapet anti-retour pilote 39,ce*qui autoris* 
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la retraction du verin de prehension 11. II se produit alors un fonc- 
tionnement inverse de celui de la manoeuvre de soulevement-verrouil- 
lage de sorte qu f a la fin du mouvement de retraction du verin le meca- 
nisme et le conteneur 40 se trouvent a nouveau dans la position repre- 
5 sentee a la Fig. 3; 

Bien entendu,le mecanisme suivant r invention peut 
etre utilise pour manipuler simultanement deux conteneur s de dimen- 
sions appropriees et places c6te a c6te sur le chfissis,au lieu d'un seul. 
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- REVINDICATIONS - 

1. - Mecanisme de prehension et de levage pour con- 
teneurs dont l T une des faces lat6raJ.es ou fron tales comporte. 
des moyens deiimitant au moins une rainure superieure et une 
rainure inferieure de prehension tourn6es 1'une vers I'autre et 
orientees parallfc lement au fond du conteneur, characterise en ce 
que ledit mecanisme comprend un chassis, au moins un organe 
d ! accrochage superieur dispose en saillie par rapport a 1'une des 
faces du chfissis et destine a cooperer avec la rainure superieure, 
un mecanisme de liaison entre le chassis et l 1 organe d'accrochage 
superieur, des moyens de but6e disposes en saillie par rapport a 
ladite face du chassis et contre lesquels. f en fonctionnement, 
prend appui une parti e inferieure de ladite face du conteneur, 

au moins un organe d'accrochage inferieur articuie sur le chassis 
et destine a cooperer avec la rainure inferieure, et des moyens 
d'actionnement pour commander le basculement simultane des 
organes d'accrochage superieur et inferieur dans des sens 
opposes entre une position de prehension ou, en fonctionnement, 
l 1 organe d 1 accrochage superieur est dispose immediatement au- 
dessous de la rainure superieure et ou l'organe d'accrochage 
inferieur est efface, et une position de verrouillage et de soulfe- 
vement oil lesdits organes d'accrochage superieur et inferieur 
sont engages respectivement dans lesdites rainures superieure et 
inferieure et ou le conteneur est souleve d'une hauteur predeter- 
mine e. 

2. - Mecanisme selon la revendication 1, caracterise en 
ce que lesdits moyens d'actionnement comprennent un arbre monte 

a rotation dans le chassis et relie a 1' organe d'accrochage superieur 
par rintermediaire dudit mecanisme de liaison et a 1' organe 
d'accrochage inferieur par l'intermediaire d'une biellette, ainsi 
que des moyens de commande de la rotation dudit arbre. 
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3. - Mecanisme suivant la revendication 2, 
caract6ris6 en ce que l'organe d'accrochage inferieur est un 
levier en forme de taquet articulS suivle chassis, ladite biellette 
etant articulSe a ses extr6mites opposees sur des goussets 

5 solidaires respectivement du levier et de l'arbre. 

4. - Mecanisme suivant Tune quelconque des 
revendications 2 et 3, caracte'ris6 en ce que ledit mecanisme de 
liaison comprend une manivelle flxee a une extr6mit6 sur ledit 
arbre et articulSe a son extr6mit6 opposed sur ledit organe 

10 d'accrochage sup^rieur, et une autre biellette articulee respec- 
tivement sur le chassis et sur l'organe d'accrochage sup6rieur. 

5. - Mecanisme selon la revendication 4, caract6rise 
en ce que les axes d'articulation de la manivelle et de la biellette 
sur l 1 organe d'accrochage sup€rieur sont disposes dans un plan 

15 sensiblement parallele au chassis et a un plan passant par l'axe 
g£om6trique de l'arbre et par l'axe d* articulation de la biellette 
sur le chassis, de maniere a assurer des dSplacements de 
l'organe d'accrochage sup6rieur sensiblement parallelement a 
lui-m§me et au chassis. 

20 6. - Mecanisme suivant la revendication 5 # caracterisS 

en ce que ledit organe d'accrochage superieur comprend une chape 
sur laquelle une patte destined a §tre engaged dans la rainure 
superieure est fix6e parallelement auxdits plans. 

7. - Mecanisme suivant Tune quelconque des 
25 revendications 2 a 6, caracteris6 en ce que les moyens de 

commande de la rotation de l'arbre comprennent un ve>in dont le 
corps est articul6 sur le chassis et dont la tige de piston est 
articulee sur une autre manivelle ported par l'arbre. 

8. - Mecanisme selon la revendication 7, caract6ris6 
30 en ce que le vSrin est dispose au milieu de la largeur du chassis 

et en ce qu'il est prevu au moins deux organe s d'accrochage 
superieur et deux organes d'accrochage inferieur disposes sur le 
chassis sym^triquement par rapport audit verin . 
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9. - M6canisme selon la revendication 8, caract6ris£ 
en ce qu'il comprend deux paires d'organes d'accrochage 
sup^rieursdispos^es sur le chassis sym6triquement par rapport 
audit v6rin, les organes d'accrochage de chaque paire 6tant fix6s 
l'un a Fautre par deux tubes a travers lesquels s'Stendent des axes 
d f articulation communs a ces deux organes d'accrochage pour les 
biellettes etlesmanivelles associSes. 

10. - MScanisme selon Fune quelconque des revendica- 
tions 1 a 9, caract6ris6 en ce qu'il comprend un cadre destinS a 
gtre fixe autour de l'ouverture d'une tr£mie, ledit chassis 6tant 
ports par le cadre et 4tant articu!6 sur celui-ci autour d'un axe 
dispose au voisinage du bord infSrieur du cadre et du bord 
sup6rieur du chassis, et un dispositif d f actionnement pour . 
commander le basculement du chassis par rapport au cadre dans 
one position apte, en fonctionnement, a permettre le d6versement 
a travers l'ouverture d61imit6e par le cadre du contenu d'un 
conteneur plac£ sur le chassis dans ladite position de verrouillage 
et de soul&vement. 

11. - MScanisme selon la revendication 10, caract6ris6 
en ce que le dispositif d'actionnement comprend deux v6rins qui 
sont disposes respectivement le long des deux cdt6s latSraux du 
cadre et dont les tiges de pistons sont articutees respectivement 
sur deux leviers articulSs autour de l f axe d' articulation du chassis 
sur le cadre et portant ledit chassis, les corps de vSrins 6tant 
articulSs sur le cadre. 
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